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(54) Title: VERTEBRAL IMPLANT ADAPTED TO BE INSERTED FROM THE REAR IN AN INTERVERTEBRAL SPACE 

(54)Tltre: I^^U^ VERTEML\L ADAPTE POUR EIRE INTRODUfT PAR VOB PO^^ 
VERTEBRAL 

(57) Abstract 

The invention concerns a vertebral implant (I) 
adapted to be ioscTted from Ae rear in an intervertebral 
space (2), characterised b that it conqvises two arms 
(3) articulated about a transverse axis (4) located in 
the proximiQr of one end (5) of said arms oppo&itt^ 
their insertion end (Q into the faitervertebral space, and 
means (7, 8, 12) fcr adjusting the angular opening of 
the arms, adapted to co-operate widi die inner sorftce 
of the arms between the insertioo end and the hinge 
axis. The two arms (3) are identical and han^ a douUe 
external curve corresponding to die OHivexo-^ODcave 
surface of Ae nippoiting vertebral end-i^late, and die 
aims (3) are globally wedge-shaped when tfiey are 
closed on each od)^, diereby facilitating the insertion 
of die imjplant (I) in an intervertebral space as well as 
its removal, if rcqohed. 

(57) AhHg^ 

Implant vertebral (1) ad^ pour tee introdnit 
par voie post^rieure dans un espace intmeit6bial (2X 
caract^ris^ en ceqa'fl comprend denxbsas (3) artlculds 
autour d'un axe transv^al {4) titaB ao vdsfnage d'une 
extr6mit)6 (5) desdits bras opposde k leur exti€mit6 
(6) d'introduction dans Pespace intervertOfal, et des 

moycns (7» 8, " ' • ' * ' ^ ' 
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Implant vertebral adaptg pour etre introduit par voie pos- 
t§rieure dans un espace Intervertebral". 

La presente invention a pour objet un implant vertebral adapts 
pour etre introduit par voie posterieure dans un espace intervertebral ou 
« intersomatique ». 

Le brevet frangais 94 06 028 du 1 1 mal 1994 decrit un implant 
intersomatique ccr r(r.ue d'une piece moncbloc reproduisant une paire 
d'ailettes reunies pcscerieurement et venant s'appliquer centre les plateaux 
vertebraux con-espondants. et dont I'ecartement angulaire est .-egiable au 
moyen d'un pointeau introduit par Tarriere de la piece. 

Les dispositifs intersomatiques monobloc appel§s « cages » 
introduits par voie posterieure, sont, en cas de besoin, d'extraction difficile. 
Leur introduction dans cet espace pose 6galement des problemes notamment 
de par leur encombrement qui impose d'importants sacrifices osseux realises 
aux d§pens des arcs posterieurs des vertebres adjacentes a eel espace. Dans 
C8s conditions, d'aucuns prdconisent une ost§osynthese posterieure 
compl6mentaire, visant a la reparation des colonnes post6rieures 
endommagSes par Tabord. Par allleurs. Tancrage de ces dispositifs est realise 
en OS spongieux. Ceci suppose tf effondrer prealablement I'os sous-chondral 
et peul induire un enfoncement dans le corps vertebral. 

Dans le cas specifique de Timplant intersomatique a ailettes. sa 
g§om§trie fait que les efforts de compression s'exercent en porte d faux sur sa 
portion anterieure et determinent en arriere de rimplant des forces de traction 
compromettant sa stoiclure et sa stabilit6 entre les plateaux vertebraux. 

Certaines cages munies d'un dispositif interne coulissant, 
permettent d'obtenir quelques degr6s d'asym§trie entre les portions anterieure 
et posterieure des implants. Cependant,. ces demlers restent monobloc, §tant 
simplement munis d'une fenlo ajour§e. L'angle final oblenu est loin de 
correspondre d la lordose physiologique, et s'obtienl par deformation 
plastique ou eiastique des ailettes ou de leur zone de jonction en creant des 
contraintes et des micro-fissures, conduisant parfois d la rupture de Timplant, 
entralnant des complications et la reinterventlon. Leur geometrie d la phase 
rfintroduction a les m§mes inconv6nients d'encombrement decrits plus haut. 

On connalt aussi des cages de conformation cylindrique ou 
paralieiepipedique et dont la hauteur est superieure en avant afin de restituer 
la lordose de I'espace discal. Leur encombrement les destine d §tre 
Implantees par voie anterieure. Cet abord detruit le ligament vertebral 
anterieur qui ne peut plus jouer sa fonction de chamiere. 
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L'Invention a pour but de realtser un implant vertebral du type 
precit§, de manidre a §Ilminer ces divers inconv§nients. 

Conformement d invention ,1 'implant vertebral comprend deux 
bras articules autour d'un axe transversal situe au voisinage d'une extremlte 
desdits bras, opposee ^ leur extremlte libre d'introduction dans I'espace 
intervertebral, et des moyeris de reglage de I'ouverture angulaire des bras, 
adaptes pour cooperer avec la surface inlerieure des bras entre leur extr6mit6 
d'introduction et Taxe d'articulatlon. 

AinsI I'axe transversal d'articulatlon et les moyens de r§glage de 
I'ouverture angulaire de I'implant pennettent de r6partir la charge sur les deux 
appuis ainsi constltuis. Dans ces conditions, il en r^sulte que les deux bras 
deplies de I'implant travaillent uniquement en compression, et non en 
basculement ou en an-achement, comme les ailettes de I'implant du brevet 
anterieur precitd, qui subissent des efforts de compression en porte-^-faux. 

Avantageusement. la zone d'appui des moyens de reglage de 
I'ouverture angulaire se situe au-deld du milieu de la distance entre I'axe 
g§om§trique d'articulatlon et les extr^mites d'introduction ou extr§mit6s libres, 
des bras. On obtient ainsi un meilleur equilibrage d.es efforts de compression 
sur les bras. 

Suivant un mode de realisation, les deux bras son! identiques et 
prdsenlent una courbur© ext6rieure correspondant d la surface osseuse du 
plateau vert§bral d'appui, cette courtjure 6tant de pr6f6rence double, et les 
deux bras ont una forme globale en coin lorsqu'lls sont referm6s I'un sur 
I'autre. 

La forme en coin, combin6e ^ leur confomfiation conrespondant d 
celle de fos sur lequel ils vlennent prendre appul, facilite notablement 
I'insertion de I'implant dans I'espace intervertebral, tout en limitant 
conslddrablement le sacrifice osseux n§cessaire, par rapport a des cages 
monobloc d gSometrie fig6e, ayant des faces d'appui paralieies ou l^gdrement 
asymetriques. 

D'autres particularit6s et avantages de I'invention apparaitront 
au cours de la description qui va sulvre. faite en r6f6rence aux desslns 
annexes qui en illustrenl deux fonnes de realisation d titre d'exemple non 
iimitatife. 

La figure 1 est una vue en perspective eclatee, d echelle 
agrandie, d'une premiere forme de realisation de I'implant vertebral 
intersomatlque selon I'invention. 
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La figure 2 et une vue en 6l6vation de Timplant de la figure 1 
assemble et mis en place dans un espace intervertebral, apres I'ouverture 
angulaire de ses deux bras. 

La figure 3 est une vue en 6l§vation de I'implant de la figure 2 
assemble et avec ses deux bras fermes I'un sur I'autre en vue de leur 
introduction . 

La figure 4 est une vue en elevation en bout de rimpisn: cfe la 

figure 3. 

La figure 5 est une vue en Elevation longlludinale. a echelle 
agrandie, d'une seconde fonne de r6allsatton d'un bras d'Implant des figures 1 

La figure 6 est une vue de dessous du bras de la figure 5. 

La figure 7 est une vue en coupe longitudinale axiale a 6chelle 
agrandie, d'une troisleme forme de realisation de I'implant intervert§bral selon 
•'invention. 

L'implant intervertebral 1 illustr6 aux figures 1 a 6 est adapts 
pour pouvoir §tre introduit par voie posterieure dans un espace intervertebral 
ou « intersomatique » 2 entre deux vertdbres V1. V2, en lieu et place du 
disque intervertebral con-espondant, d6tnjit ou endommag§ et qui a etd 
prSalablement extrait 

L'implant 1 comprend deux bras identiques 3 articui§s autour 
d'un axe transversal 4 situd au voislnage d'une exlr6mit§ 5 des bras 3 
oppos6e d leur exlr6mit6 libra 6 d'Introduction dans Kespace Intervertebral 2. 
L'implant 1 comprend egaiement des melons de r^giage de I'ouverture 
angulaire A des bras 3, adaptSs pour cooperer avec leurs surfaces Interieures 
en regard Tune de I'autre, entre leur extr6fnil6 d'Inlroductldn 6 et raxe 
d'articulation4. 

Dans la realisation illustree aux dessins, ces moyens de reglage 
comportent une sphere 7 solidaire d'une extremite d'une tige filetee 8, dont 
rautre extremite 9 peut etre vissee dans un trou taraude radial 1 1 de I'axe 4. 
Ces moyens de reglage comprennent egalement des rampes 12 de 
gllssemenl de la sphdre 7 fonnees dans les surfaces interieures en vis-S-vIs 
des bras 3, I'ouverture angulaire de ces demiers dependant ainsi de la 
position de la sphere sur les rampes indinees 12. Avantageusement chaque 
rampe 12 forme dans la surface interieure de chaque bres 3, une emprelnte 
cylindrique compl6mentalre de la sphere 7 et ayant un rayon Identlque. Cette 
particularrte assure e la sphere 7 un contact Bn6a&re avec les rampes 12, et 
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non un contact ponctuel. Les pressions exerc§es par les bras 3 sur fa sphere 
7 sont ainsi reparties sur une zone d'appui plus importante, ce qui 6vite un 
risque d'§crasement de la sphere. 

Les rampes de glissement 12 usinees par fraisage oblique» sont 
menagees entre un palier 14 de I'axe 4 et extremity d'introduction 6 des bras 
3; elles sont racccrdees a la surface interieure plane 15 des bras 3 qui 
s'etend jusqu'a leur extremite libre 6. Dans la sphere 7 et dans !'extremit6 9 
de la tige filetee 8, sont agences des moyens d'entrainement, constitu6s par 
example par des fentes 16, 17 respectives pour des outils de vissage non 
repr6sent6s. Ainsi. Touverture angulaire A des bras 3 varie en fonction de la 
position de la sphdre 7 sur les rampes d'appui 12. elle-mSme Ii6e au degrd 
d'enfoncement de ia tige filetto 8 dans ie trou traversant 1 1 : sur la figure 3 la 
tige 8 est enfoncee au maximum dans I'axe 4 et la sphdre 7 est dans sa 
position la plus proche de cet axe , a laquelle correspond une fermeture de 
I'implant, dont les bras 3 sont appliques Tun sur I'autre. A la figure 2, la sphere 
7 est dans sa position la plus 6loign6e de I'axe 4. en appui sur les extr§mit6s 
des rampes 12. position qui con-espond a une ouverture angulaire A 
maximum, restituant la lordose naturelle. 

Dans cette demiere position, la sphere 7 est situ6e nettement 
au-del^ du milieu M de la distance D entre I'axe g§om§trique XX de I'axe 4 et 
les extr§mit6s libres 6 des bras 3. Par centre, forsque ces demiers sont 
appliquSs fun sur I'autre, I'ouverture A 6tant nulle (figure 3), les zones d'appui 
13 de la sphere 7 sur les rampes 12 sont situtes en degd du milieu M, en 
direction de I'axe g§om6trlque XX. Les rampes 12 sort profil6es de telle 
manidre que lorsque les bras 3 sont ouverts, les zones d'appui 13 de la 
sphdre 7 se trouvent situ§es entre Ie milieu M et les 6xtr6mH6s fibres 6, ce qui 
permet de r§partir de maniSre §quilibr§e la charge exer<^ par les bras 3 sur 
les deux appuis constitu6s par I'axe 4 et la sphere 7. 

Les deux bras 3 sont identiques et leur surface ext§rieure 18 
presente une courbure correspondent d la surface osseuse du plateau 
vertebral 19 d'appui. Cette courbure est avantageusement double et pr6sente 
done deux rayons de courbures R1, R2, Ie rayon de courbure R1 s'6tendant h 
partir de I'extr6mit6 5 du bras 3 sur une certaine longueur. Ce rayon de 
courbure R1 se raccorde au second rayon de courbure R2, Infdrieur R1, qui 
abouBt d I'extremit6 libre 6. Ainsi lorsque les deux bras 3 sont referm^s et 
appliques run sur I'autre (figure 3), I'implant 1 pr^serte une fbrnie gdndrale en 
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coin avec son extr6mit6 d'introductlon amincie, constitute par les deux 
extr§mit6s \i\xes 6 des tsras 3 appliqutes i'une sur I'autre. 

Les surfaces exterieures 18 des bras 3 sont pounces chacune 
d'au moins une nervure longitudinals 21, s'etendant de preference d'uhe 
extremite 5 a I'autre extremite 6. Dans la variante des figures 5 at 6, la 
nervure 21 est completee par au moins une nervure transversale 22. formee d 
I'extremite libre 6. 

Les nervures 21 et 22 ont pour fonction d'assurer un anaage 
suffisant des bras 3 dans les plateaux vert§braux 19. 

Les exlrSmitis 5 d'articulation des bras 3 sont munies de formes 
adapt6es pour pennettre une introduction latdrale de I'axe 4 dans celles-ci. 
Dans le mode de realisation iiiustrS aux figures 1 d 4, ces formes sont 
constituees, pour chaque bras 3, par deux paires.de pattes courbes parall§les 
23a, 23b epousant le profil cylindrique de I'axe 4. Ces pattes circulaires 23a. 
23b s'etendent sur des secteurs angulaires sensiblement sup§rieurs a une 
demi circonference, de sorte que I'axe 4 ne peut 6tre introduit entre les pattes 
23a, 23b que lat§ralement (suivant la fl§che F (figure 1). Aprhs son 
introduction il est retenu par les pattes 23 dans une direction perpendiculaire 
a sa direction lat^rale d'introduction. 

Lorsque la tige filetde 8 est vtsste dans le trou 11. I'axe 4 ne 
peut plus §tre retird des pattes 23a, 23b. Le palier 14 s'6tend paralldlement d 
I'axe 4 et perpendiculairement au plan gdntral des formes 23a, 23b qu'H relie 
entre elles. 

Les bras 3 dtant identiques, peuvent venir s'appliquer I'un sur 
Pautre avec emboltement mutuel des fonnes 23a, 23fe (figure 4) : ^ cat effet 
I'une 23a de chaque paire de fonnes affleure une face Iat6rale 25 du bras 3, 
tandis que la seconde fonme 23b est d§cal6e Iat6ralement i partir de la face 
Iat6rale correspondante 25 en direction de la preml6re forme 23a, On voit 
clairement sur la figure 4 que cet agencement permet un emboTtement des 
deux paires de fonnes 23a, 23b. 

Dans la seconde forme d'execution, illustrSe d la figure 5, les 
formes penmettant de retenir I'axe 4 sont constitutes par des oeillets 
paralldles et drculaires 26. dimensionnts pour tpouser le profil cylindrique de 
raxe 4. Blen entendu, ces oeillets 28 peuvent §tre realists avec ou sans la 
nervure 22, et vice-versa. 

L'assemblage des 6l6ments composant Timplant 1 qui vient 
d'etre dtcrit se fait de la manl6re suivante : on emboTte les deux bras 3 I'un 
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sur I'autre de maniere S imbriquer les formes 2% 23b ou 26 de retenue de 
I'axe 4 (figure 4). Puis on introduit ce dernier Iat6ralement (fidche F, figure 1) 
dans les formes 23 ou 26. en le faisant glisser sur son palier 14. On ouvre 
angulairement les bras 3 de maniere a permettre I'inlroduction de rextr§mil6 9 
de la lige 8 dans le trou 1 1 de I'axe 4, et au moyen d'un toumevis engage 
dans la fente 16, on visse la tige 8 dans I'axe 4. En fonction de I'enfoncement 
de la tige 8 dans I'axe, la sphere 7 prend une position qui rdgle I'ouverture 
angulaire A entre la position de fenneture de la figure 3 et la position 
d'ouverture maximale de la figure 2. Une fois la tige 8 introduite dans I'axe 4, 
les diff§rents constltuants de Timplant 1 ne peuvent plus §tre desolidaris6s. 

L'implant 1 ayant ses bras 3 appliques Tun sur I'autre (figure 3) 
de maniere ^ presenter une fonne globale en coin, le chirurglen introduit par 
voie post^rieure les extr^mites effilees 6 du coin dans I'espace intervertebral 
2 dent le disque a ete pr^alablement extrait. Comme dejS lndiqu§. cette fbnrte 
generate en coin facilite I'inlroduction de l'implant dans I'espace intervertebral. 

Grace a la double courbure R1, R2 de la surface exterieure 18 
des bras 3, et a la possibilite de r§gler I'ouverture angulaire A ^ la valeur 
appropri§e, l'implant 1 restitue avantageusement la lordose locale 
physlologlque de I'espace intersomatlque des vertebres VI, V2. II en results 
que le sacrifice osseux n^cessairs est beaucoup moins important qu'avec les 
Implants ant6rieurement connus. De ce fait, la surface 18 des bras 3 est en 
contact avec I'os sous-chondral dense des plateaux 19, ce qui evite les 
risques cTosttoiyse. 

- La confonnation de l'implant, restituant in-situ la lordose 
naturelle, permet §galement I'obtentlon d'une mise en tension des ligaments 
p6riph6riques, car la hauteur de l'implant 1, c'est-S-dire l'6cartement entre ses 
surfaces ext§rieures 18, peut Stre r^gt^e de mani^e d §tre ^le § la hauteur 
discale ant^rieure. 

Au total, la stability de l'implant r^sulte : 

- d'une part, des arStes assurant le guldage de l'implant ^ son 
introduction et une fois d6pli§, sa stability transversale, 

- d'autre part, du fait que la distraction cfynamique cr6e les 
conditions d'une stabiltt6 par le biais de la remise en tension des Pigments 
stablllsants dynamiques et p6riph6rlques, d savoir, les ligaments, 

Enfin, l'implant est mis sous presslon du fait de la mise en 
charge du patient op6rd. 
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Quand I'implant 1 est en place dans un espace intervertebral 
(figure 2), les efforts de compression exerces sur les zones d'appui 13 do la 
sphere 7 et sur I'axe 4 bloquent en place les divers §l§ments constitutifs de 
I'implant, I'axe 4 faisant fonction d'eaou pour la tige filet§e 8. La position de la 
sphere 7 sur les rampes 12 regie I'ouverture angulaire A et I'effort lordosant, 
resultant de I'asymelrie de I'implant 1. Ces efforts de compression sont 
equilibres de part et d'autre du milieu M, ce qui acarte des risaues de 
defonnation des bras 3. 

- Cet implant est aisd d introduire, car il ne necessite qu'une 
resection timit^e de .l'arc post6rieur grSce k son encombrement r§duit S 
I'introduction en forme de coin, II est Sgalement faale d extraire, car les 
ailettes constitutes par les bras 3 se refsmient Tune sur I'autre lors de 
I'extraclion de I'implant dans la zone post§rieure. 

Dans la forme de realisation illustree a la figure 7, la sphere 27 
est percee d'un Irou diametral 28 traverse par la llge filetee 29. Celle-d n'esl 
filetee que sur sa partie traversant I'axe 4 d'articulation, sa seconde partie 31, 
traversanl la sphere 27. etant lisse. la sphdre §tant montee coulissante sur 
celle-ci. Des moyens de rappel §lastique sont prtvus pour rappeler la sphere 
27 vers I'extremit6 de la tige 29 opposte ^ I'axe 4. Ces moyens de rappel 
peuvent etre constitu§s par un ressort 32 h6licoTdal, enveloppant la tige 29 et 
prenant appui sur I'axe 4. L'extr§mit§ de la partie lisse 31 est tquipte d'une 
tSte 33 formant butde de rete|nue do la sph§ro 27. Lo ressort 32 pennot do 
faire reculer la sphere 27 sur los rampes 12 grSce d la poussdo exerc^e sur 
cette sphere, ce qui assure une < variabilitd » do rintervallo correspondant d 
la hauteur discale (dtplacement du nucleus naturel d'un dtsquo), en fonction 
des forces de compression lors d'un mouvement ant6rieur de flexion de la 
colonne vertebrate. Les forces de compression-distraction s'exor^ant de haut 
en bas, sont transmisos et absorbtes par I'implant, selon un axe anteco- 
posterieur. 

La surface exterieure 18 des bras 3 peut avantageusement §tre 
traitee pour faciliter I'accrochage osseux. par exemple par corindonage. En 
variante, les fentes 16, 17 pouvent §tre remplacees par d'autres moyens 
d'entrainement, tels que des Carres, hexagones, « demMtffies »... 
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REVENDICATIONS" 
1. Implant vertebral (1) adapts pour etre introduit par vole 
post^rieure dans un espace intervertebral (2). caract6ris§ en ce qu'il 
comprend deux bras (3) artlcules autour d'un axe transversal (4) situ6 au 
voisinage d'une extremite (5) desdits bras opposes a leur extremity (6) 
d'introduction dans I'espace intervertebral, et des moyens (7. 8, 12) ds 
reglage ce I'ouverture angulaire des bras, adapt^s pour cooperer avec la 
surface interleure des bras entre leur extremite d'introduction et I'axe 
d'articulation. en ce que les deux bras (3) sont identiques et presentent una 
courbure ext6rieure correspondant d la surface osseuse du plateau vertebral 
(19) d'appui, cette courbure etant de preference double (R1, R2), et les deux 
bras ont une forme globale en coin lorsqu'ils sont refermes Tun sur I'autre, 
facilitant I'introduction dans un espace intervertebral (2). 

2. Implant selon la revendication 1, caract6rise en ce que les 
surfaces exterieures (18) des bras (3) sont pourvues d'au moins une nervure 
longitudinale (21) et d'au moins une nervure transversals (22) d'ancrage du 
bras dans le plateau vertebral (19). 

S.lmplant selon la revendication 1, caract§ris§ en ce que les 
extr6mit6s (5) d'articulation des bras (3) sont pourvues de formes (23a, 23b ; 
26) adapttes pour permettre une introduction latdrale de I'axe (4) dans ceiles- 
a* et pour retenir et cet axe dans une direction perpendiculaire. 

4.lmplant selon la revendication 3, caractSrisd en ce que lesdites 
formes sont constitutes par des paires de pattes courbes parailtles (23a, 
23b) §pousant un profil cyllndrique de I'axe (4). 

S.lmplant selon la revendication 3, caractdrise en ce que les 
formes sont constitutes par une paire d'oelllets drculaires paralldles (26) 
tpousant un profil cylindrlque de I'axe (4). 

S.lmplant selon I'une des revendications 4 et 5, caract§ris6 en ce 
que les fonnes (23a, 23b ; 26) sont decaltes lateralement pour pouvolr 
s'embpiter mutuellement 

/.Implant selon la revendication 1, caracttris§ en ce que les. 
moyens de rtglage de i'ouverture angulaire (A) des bras (3) comportent une 
sphdre (7) soiidaire dune extr§mit§ d'une tige filette (8), dont I'autre extr§mit6 
(9) peut §tre visste dans un trou taraudt radial (11) de I'axe d'articulation (4), 
et des rampes indintes (12) de glissement de la sphSre, fomi6es dans la 
surface inttrieure des bras (3), I'ouverture angulaire des bras dependant de la 
position de la sphere sur les rampes inclines. 
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8. Implant selon la revendication 7, caract6ri5§ en ce que les 
rampes (12) ferment des empreintes cylindriques complementaires de la 
sphere (7) avec laquelle elles coop§rent. 

9. Implant selon la revendication 8, caracterise en ce que les 
rampes (12) de glissement sont agencies de maniere que les zones d'appui 
(13) de la sphere se trouvent au-dela du milieu (M) de la distance (D) entre 
I'axe geometrique (XX) de I'axe d^articulation (4) des bras (3), et les extremites 
(6) d'introduction des bras, lorsque ces demiers sont ouverts. 

10. Implant selon la revendication 8, caraGt6ris6 en ce que les 
rampes cylindriques (12) ont un rayon identique a celui de la sphdre (7). 

lUmplant selon Tune des revendications 7^9. caract§rise en 
ce que dans la sphere (7) et Textr^mite (9) de la tige filet^e (8) sont agenc6s 
des moyens d'entrainement (18, 17) pour un outil de vissage. 

12. Implant selon la revendication 7, caract6ris§ en ce que la 
sphdre (27) est percee d'un trou dlam§tral (28) travers§ par la tige filet^e (29) 
sur laquelle la sphdre est montee coulissante. et des moyens de rappel 
elastique sont prevus pour rappeler la sphere vers rextr6mit§ de la tige 
opposee a I'axe d'articulation (4), par exemple un ressort de rappel h§licoTdal 
(32) enveloppant la tige et prenant appui sur I'axe (4), 

13. Implant selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que la 
surface ext6rieure (18) des bras (3) est trait6e pour faciliter Taccrochage 
osseux, par exemple par corindonage. 
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